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1. Aufgabe

In dieser Ubung wandeln Sie Sensordatenmessungen in eine Positionsschitzung um. Im Sze-
nario bewegt sich ein Robotersystem unter Laborbedingungen auf einem Rechteckkurs und
publiziert seine Odometrieticks unter den Topics /Rob_0doLeft und /Rob_0doRight. Fas-
sen Sie diese zu einer Positions- und Orientierungsangabe zusammen und publizieren Sie das
Ergebnis unter /odom als nav_msgs/0dometry Nachricht.

Hinweis

Die Breite zwischen den Ridern des Roboters betriagt 14.7cm. Der Raddurchmesser liegt
bei 5cm, die Odometrie 16st jede Drehung in 120 Ticks auf. Die Visualisierung der /odom
Nachrichten ist in rviz bereits vorbereitet. Die Startposition ist in der fragmentarischen
Losung 0doMapper . py enthalten.

Verwenden Sie das in der Vorlesung verwendete Modell eines differentiell getriebenen Robo-
ters, fiir das auch die Berechnung der zugehorigen Kovarianzmatrizen gezeigt wurde.

2. Aufgabe

Bestimmen Sie die quadratische Abweichung zwischen der realen Position und der odome-
triebasierten Annahme. Schreiben Sie dafiir einen Knoten, der die kamerasbasierte Positi-
onsmessung ar_pose_marker und odom erfasst und die Differenz bestimmt.

Hinweis
Den beiden Positionswerten liegen verschiedene Koordinatensysteme zugrunde. Zudem ar-
beitet die Odometrie schneller als AR-Toolkit.

3. Aufgabe

Stellen Sie die Unsicherheit der mittels Odometrie ermittelten Position iiber die zugehorigen
Kovarianzellipsen dar. Implementieren Sie dazu die in der Vorlesung vorgestellte Lineari-
sierung der Transformation der Odometriemessung. Nehmen Sie fiir den Wert o, der die
Messunsicherheit 0; = o - Al und o, = o - Ar bestimmt, einen sinnvollen Wert an.



Hinweis

Als Losung dieser Aufgabe werden verschiedene Herangehensweisen akzeptiert. Eine Mog-
lichkeit besteht darin, die Daten in eine Textdatei zu schreiben und “auflerhalb,, von ROS
die Kovarianzellipsen zu integrieren (zum Beispiel matplotlib). Daneben existiert auch ein
Paket fiir rviz, dass die Abbildung der Kovarianzellipse erlaubt.



